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図4 相互作用時間とべき指数の関係
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4.結論
ここでは主にロボットの台数とフィールド内のパック収集作業効率の関係について調
べた｡相互作用時間と群の効率の関係が図4に示されている｡ もし相互作用がない場合
は､各ロボットは独自にパックを集める｡よって局在しているフィールドよりも均一な
フィールドのほうがわずかに効率がよい｡そして作業終了時間はロボットの台数に反比
例する.つまり (作業時間)と (ロボットの台数)の積は一定である.一方､相互作由
がある場合､群の効率はフィールドの状況および相互作用時間に依存する｡均一なフィー
ル ドでは相互作用時間が長ければ長いほど群の効率は悪くなる｡局在している場合は相
互作用時間が効果的になる｡ しかし相互作用時間が長くなりすぎると､パックを運ぶ時
間を邪魔することになり､全体の効率は落ちてしまう｡ それゆえ相互作用時間には最適
な値が存在することになる｡ 相互作用時間と独立した時間のバランスをとることが協調
行動を効果的にするための本質部分であるといえる｡
現在は上記のような相互作用をもつロボットを複数台製作中である0
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